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Le systeme de photographie composite objet de 1* invention 
fournit un certain nombre de perfect ionnements au type de systeme 
photographique dans lequel les scenes d'avant-plan et d'arriere- 
plan sont photographiees par des cameras separees et sont combi- 
ners pour, foumir l'image finale. Cette combinaison est effec- 
tuee par un procede dans lequel les parties* de la, scene d'arriere 
plan correspondant aux objets d'avant-plan sont supprimees ou 
masquees. Dans les- cameras photographiques , le masquage est 
effectue en realisant un masquage opaque des . objets d • avant-plan 
et en enregistrant la.scshe d Varriere-plan ainsi masquee. Les 
objets d" avant-plan sont ensuite enregistres dans les 

zones masquees.de 1 'arriere-plan pour former* image composite- 
Lorsque le systeme est utilise en cinematographie t les cameras 
peuvent etre soit des cameras cinematographiques proprement di- 
tes» soit des cameras de television et la scene d» avant-plan 
comportet d'une maniere.-caracteristique, des objets mobiles! 
■par exemple des acteurs. D u fait que le masque se deplace ou cir 
cule d. f une. image a 1' autre, un tel systeme peut etre appele 
dans la. technique cinematographique "systeme a masquage mobile". 

Une dif f iculte impbrtante qui se presente dans un tel sys- 
teme est de maintenir l f alignement des deux images composantes 
avec une precision acceptable au cours du mouvement relatif de 
chaque camera et des objets constituant son cadrage de reference 
contenant la scene qui fait 1« objet de la prise de vue. Si cet 
alignement n'est pas conserve, l f illusion desiree est perdue. 
Le degre~ de precision recherche depend de 1 • utilisation envisa- 
ge pour 1' image finale. La projection cinematographique sur 
ecran large, par exemple, exige un alignement beaucoup plus pre- 
cis que, par exemple, la television commerciale. 

Les systeme s a masquage mobile existants ne se sont pas 
reveles capables de synchroniser les mouvement s rectilignes des 
cameras par rapport a leurs cadrages de reference respectifs 
contenant les scenes objet de la prise de vue. L* invention four- 
nit cette cap acite de synchronisation; suivant les trois dimen- ■ 
siohs X, - Y et Z, de sorte que l'operateur de prise de vue peut 
effectuer un travelling dirige suivant 1 .» axe horizontal de 
prise de vue* perpend iculairement a cet axe dans le plan hori- 
zontal ou verticaiement , a la demande du chef de prise de vue, 
pour obtenir I'ef.fet. artistique desire. De plus les objets 
observes; par les deux cameras peuvent Stre a des echelles dimen- 
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sionnelles differentes. Ainsii conf ormement a 1' invention* la 
scene enregistree par l'une des cameras* d'une maniere caracte- 
ristique la camera d 1 arriere-plan * peut etre constitute par un 
decor miniaturise et les objets de dimensions normales? d'une 
maniere caracteristique des acteurs* enregistres par la camera 
d* avant— plan apparaitront dans 1 * image composite comme se trou- '* 
vant dans un milieu ambiant de dimensions reelles* fourni par 
le decor miniaturise* Les moyens d 1 accouplement conformes a^ 
l f invention* pour synchroniser les mouvements rectilignes des 
cameras d*avant-plan et d 1 arriere-plan> comportent des moyens 
pour mettre a l'echelle le mouvement d f une des cameras par rap- 
port a l f autre* en fonction du rapport d'echelles des objets 
enregistres par les deux cameras • 

Dans le mode de realisation de 1* invention decrit ici a 
titre illustratift 1 • accouplement des mouvements des deux came- 
ras est assure en asservissant le mouvement de la camera 
d ■ arriere-plan a celui de la camera d ♦ avant— plan » mais il va de 
soi que cet accouplement pourrait etre assure d'autres manieres* 
par exemple en commandant le mouvement des deux cameras h par- 
tir d f un pupitre de commande communt distant des deux cameras. 
Cepprocede conviendrait par exemple lorsque le milieu ou se 
trouve l'une ou 1' autre camera* ou des deux cameras* est malai— 
sement accessible* par exemple est dangereux* ou relativement 
inaccessible pour toute autre raison analogue. 

Pour maintenir un alignement satisfaisant dans le systeme 
conforme a l'invention* il est essentiel que les perspectives 
selon lesquelles les deux cameras enregistrent leurs scenes 
respectives demeurent identiques l'une a 1' autre au cours des 
mouvements des deux cameras. L» expression "point nodal" qui 
sera utilisee ici designe le point nodal principal* c'est-a-dire 
le centre optique effectif.de l*objectift lorsque I 1 image obser- 
vee penetre dans le systeme optique de la camera. Dans le mon- 
tage caracteristique de la camera d ' avant-plan * le point nodal 
de celle-ci n*est pas situe au centre autour duquel la camera 
pivote en panoramique ou en basculement plongeant* mais est de- 
cale d'une certaine distance en avant de ce centre. Du fait de 
ce decalage du point nodal* les mouvements panoramique ou de 
basculement plongeant de la camera d f avant-plan amenent son 
point nodal a decrire respectivement des arcs de cercle dont 
les rayons peuvent dependre pratiquement de la camera utilisee. 
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Par consequent! ' la- perspective, selon laquelle la camera Savant- 
plan enregistre sa scene varie au cours des mouvements panora— 
mique . ou de basculement* 

XI y a lieu de noter que si les deux cameras, sont accoiiplees 
5 d'une maniere synchronej sont identiques l'une a 1* autre, et sont 
montees. de maniere identique et que si les scenes observees sont 
h la meme echelle de. dimensions* aucune correction. relative au 
decalage du point nodal n'est alors necessaire ; les perspectives 
selon lesquelles les deux cameras enregistrent leurs scenes res— 
lO pectives demeurent synchronisees au cours des mouvements pano— 
. ramique et de basculement* Cependant* dans le mode de realisa- 
tion preferentiel de l'inventioni utilisant un decor d'arriere- 
plan miniaturiset les conditions ci-dessus ne sont pas obtenues 
et une compensation doit par consequent §tre effectuee relative- 
ly ment au decalage du point nodal i en vue de conserver unaligne- 
ment satisfaisant au cours des mouvements panoramique et de 
bascuiement* 

Le systeme optique de la camera d * arriere-plan conf orme k 
1* invention comprend un tube d • ob jectif periscopique t monte de 

20 telle maniere que son axe optiquet et celui de la camera d'arriere— 
plan* soient verticaux* et un reflecteur* tel qu'un prisme ou 
un miroirt est monte a l'extremite du tube d f objectif» du cfite 
oppose a la camera* en vue de reflechir la lumiere provenant de 
1* arriere- plan et la diriger dans le tube. Des moyens sont pre— 

25 vus dans le montage de la camera d f arriere-plan» pour compenser 
pratiqueraent en mouvement panoramique le decalage du point nodal 
de la camera d r avant— plan et pour af finer cette compensation > 
lesquels moyens comprennent des moyens pour decaler l 1 axe opti- 
que a partir de l'axe mecanique autour duquel tourne la camera 

30 d* arriere— plan en mouvement panoramique* Des moyens peuvent 

etre prevus dans le systeme. optique de la camera d'arriere-plan 
pour compenser en mouvement de basculeraent le decalage du point 
nodal de- la camera d f avant— plant lesquels moyens comprennent 
des moyens pour regler iselectivement la position du reflecteur 

35 par rapport a l f axe optique du tube de l f objectify 

. Bien que la description de l'exemple illustratif de reali- 
sation del* invention se rapporte au mouvement de la camera 
d T avant-plan» avec un mouvement synchronise correspondant de la 
camera d* arriere-plan» il ya de soi que la. caracteristique . 

40 . importante du systeme > lorsqu'il est applique ala cinematogra- 
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phie> est le mouvement relatif entre la camera d'avant-plan et le 
cadrage de reference de la scene objet de la prise de vue* Par 
exemplei en supposant qu'il s'agisse de photographier un acteur 
marchant de gauche a droite (par rapport a la camera d'avant- 
5 plan) le long d'une rue urbaine dont le decor d ' arriere— plan 
constitue une reproduction miniaturisee t cet acteur pourra mar- 
cher sur un tapis roulant et ce tapis roulant sera supprime 
evidemment de l 1 image enregistree par la camera d T avant-plan» 
laquelle demeurera immobile- Le cadrage de reference de la c amera 

10 d'avant-plan est ainsi constitue par le tapis roulant mobile t_ 
de sorte que le mouvement relatif entre celui-ci et la camera 
d'avant-plan immobile sera accouple a celui de la camera d f arriere— 
plan pour amener celle-ci a se mouvoir d'une maniere appropriee 
par rapport au decor fixe* en vuede maintenir synchronisers les 

15 perspectives des deux cameras* 

Par consequent le but principal de 1 1 invention est de per- 
fectionner un tel systeme de photographie composite. D 1 autres 
buts de 1 'invention sont de fournir. dans un tel systeme destine 
a la cin&natographie et comprenant une camera d'avant-plan et , 

20 une camera d'arriere-plani des moyens pour accoupler les mouve- 
ments des cameras par rapport a leurs cadrages de reference 
respectifs* qui permettent de maintenir les scenes enregistrees 
selon des perspectives pratiquement identiques au cours de ces 
mouvement s» de fournir des moyens permettant d'utiliser» dans 

25 un tel systeme t un decor de fond miniaturise enregistr^ par la 
camera d'arriere-plan a travers un tube d'objectif periscopique . 
de fournir des moyens pour compenser, dans un tel systeme $ le 
decalage du point nodal de la camera d'avant-plan par rapport a 
son centre mecanique de mouvement panoramique et de basculement » 
30 de fourniri dans un tel systeme utilisant un decor miniaturised 
des moyens pour mettre a I'echelle les mouvements rectilignes 
de la camera d ' arriere-plan par rapport a ceux de la camera 
d'avant-plan et pour regler selectivement cette echelle. 

D» autres buts et caracteristiques de 1* invention ressorti- 
35 ront mieux de la description detaillee ci-dessous de certains 
de ses modes de realisation prdf erentiels » pris a titre illus- 
tratif mais nullement limitatif* effectuee en se referant aux 
dessins annexes dans lesquels : 

- la figure 1 est une vue en perspective* en partie sche— 

40 matique* d*un appareillage conforme a 1* invent ion t 
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- la figure 2 est une vue en plan de dessus, dont une partie 
a ete arrachee, de la table support de la camera d»arriere-plan ; 

. - la figure 3 est une vue fragmentaire, suivant la direc- 
tion des f leches IXI-III de la figure 2 ; 
5 - la figure 4 est une vue en coupe* suivant la ligne bri- 

see XV-XV de la figure 2, montrant des details des moyehs sup- 
portant la. camera, celle-ci etant representee a peu pres dans 
sa position la plus basse ; 

- la figure 5 est une vue en coupe f ragmen t aire f suivant la. 
lO . direction des fleches. V-V de la figure 4 ; 

-.la figure 6 est une vue en elevation laterale * correspond 
dant dans 1» ensemble a la vue en coupe de la figure 4, mais mon- 
trant la camera d f arriere-plan dans sa position la plus haute ; 

- les f igures 7 et 7a sont des vues en coupe , vers le basi 
15 suivant la direction des fleches VXX-VXX. de la figure 6, mon- 
trant differents reglages du tube, d'objectif periscopique dans ■" 
son manchon support ; 

" * a figure 8 est une vue en plan, vers le bas, suivant 
les f leches VIII-VIII de la figure 4 ; 
20 - la figure 9 est une vue en plan, vers le bas, suivant 

les f leches XX- XX de la figure 6, 

- la figure 10 est une vue en coupe verticale suivant la 
direction des fleches X-X de la figure 9 ; 

- la figure 10a est une vue fragmentaire , suivant la di- 
25 rection des fleches Xa - X|i de la figure 10 ; 

- la figure 11 est une vue en elevation laterale suivant 
la direction des fleches XX-XX de la figure 4 • 

- la figure 12a^ est une vue en coupe verticale fragmentaire 
de la partie superieure du tube d'objectif periscopique montrant 

30 line partie du systeme optique ; 

- la figure 12b^ est une vue en coupe verticale de la par- 
tie inf erieure du tube -represents sur la figure 12a^, montrant 
le mecanisme destine a faire basculer 1> image enregistree par 
la camera d~* arriere-plan ; 

35 - la figure 13 est une vue en. coupe suivant la direction 

des fleches XIXI-XIIX de la figure 12b • 

- la figure 14 est une vue en elevation laterale d'un cha- 
riot support de camera caracteristique utilise pour la mise en 
oeuvre de 1 • invention , montrant en trait plein la fleche et le 

40 socle dans leurs positions inf erieures et, en trait pointille* 
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la feche et le socle dans des positions superieures ; 

- la figure 15 est une vue .en plan de dessus de ce chariot 
support de camera suivant la direction des fleches XV-XV de la 
figure 14 ; 

5 — la figure 16 est une vue fragmenfcaire suivant la direc- 

tion des fleches XVI-XVI de la figure 14 ; 

- la figure 17 est une vue en coupe verticale suivant la 
direction des fleches XVII-XVII de la figure 15 ; 

- la figure 17a_ est une vue fragmentaire suivant la direc— 
lO tion des fleches XVIIja - XVIIa^ de la figure 17 ; 

- la figure 18 est une vue en coupe suivant la direction 
des fleches XVIII-XVIII de la figure 14 ; 

- la figure 19 est une vue en plan fragmentaire vers le bas 
suivant la direction des fleches XIX-XIX de la figure 18 ; 

15 - la figure 20 est une vue en elevation laterale suivant 

la direction des fleches XX-XX de la figure 18 ; 

- la figure 21 est une vue fragmentaire suivant la direc- 
tion des fleches XXI-XXI de la figure 20 ; 

- la figure 22 est un schema fonctionnel des parties impor- 
20 tantes de l'ensemble de .circuits conformes a I'invention pour 

accoupler les cameras au cours de leurs mouvements rectilignesj 

- la figure 23 est un schema des circuits fondamentaux 
servant a accoupler les cameras au cours d'un mouvement pano- 
ramique ; 

25 - la figure 24 est un schema des circuits fondamentaux ser- 

vant a accoupler les cameras au cours d'un mouvement de bascu— 
lement ; 

- les figures 25 et 26 sont respectivement des vues fron- 
tale et laterale d'un systeme de montage de point nodal d'une 

30 camera et 

- la figure 27 enfin est un schema d'un systeme pour la 
telecommande de la camera d'avant-plan et par consequent aussi 
de la camera d'arriere-plan. 

Dans la vue d f ensemble schematique de la figure li on a 
35 designe dans 1' ensemble par 30 un praticable de scene qui comporte 
un plancher 31, des parois laterales 32 e t 33 et une parol pos- 
terieure 34, La surface superieure du plancher 31 et les sur- 
faces interieures des parois 32, 33 et 34 sont colorees ou trai- 
tees de toute autre maniere pour assurer la fonction.de masquage 
40 desiree. Dans ces conditions, lorsque !• invention est utilis^e 
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.avec le systeme de prise de vue a ecran bleu* ces surfaces sont 
colorees en bleu* Sur le plancher 31 se tient un acteur. designe 
par . 36* qui se trouve dans le champ de prise de yue d'une camera 
d'avant-plarxi designee dans son ensemble par 40. Cette camera* 
5 ici une camera de television est moritee sur un chariot support 
designe dans son ensemble" par 42," muni a sa partie posterieure 
d'une plate-forme 43 de laquelle une .bequille 44 fait saillie 
vers le bas* Une fleche, designee dans son ensemble par 45, est 
realisee sous forme de fourche a sa partie posterieure et comporte 
■10 ainsi deux branches 46, 47 qui spnt. montees * a l f aide de paliers 
de rotation* sur la bequille 44, de maniere a pivoter autour 
d*un axe horizontal* 

Des moyens sont prevus sur le chariot 42, pour faire pivo- 
ter la fleche 45 entre une position superieure efc une position 
15 inferieure (cf# figure 14), qui comprennent un syst&me ct panto— 
graphe pour maintenir l'axe du socle support 48 de la camera en 
position verticale au cours de ce mouvement. Un operateur de 
prise de vue 50 est assis sur un siege 51 monte sur la surface 
superieure, de la fleche 45, h peu pres a rai-chemin de la Ion— 
20 gueur de celle-ci* 

La sortie video de la camera 40 est relive par un cSble 
52 & un boitier de coramande video designe dans son ensemble par 
54* Les signaux traduisant les informations relatives au mouve- 
ment de la camera par rapport b. 1 r horizontale et a la verticale 

2 5 et aux mouvements panoramique et de basculement plongeant de 

celle-ci sont amenes. par un c&ble 55 a un boitier de commande 
designe dans son ensemble par 56 et de lat par un cSble 57, a 
un boitier de servo-commande electronique designe dans son 
ensemble par 58. Les ensembles composants electroniques precit^s 
30 seront decrits en detail par ia suite ♦ - 

Une camera d f arriere-plan est designee dans son ensemble 
par 60 et des moyens sont prevus pour accoupler le mouvement 
des cameras 40 et 60 suivant les directions X, Y et Z et dans 
leurs mouvements panoramique et de basculement . La camera 

3 5 _ d'arri^re— plan enregistre un decor miniature- designe dans son 

ensemble par 62 travers un objectif periscopiquet dirige vers 
le bas» designe dans son ensemble par 64» dont l f extremity in- 
ferieure est munie d'un miroir ou d'un prisme 65 • 

Un bati support* designe dans son ensemble par 70, coraprend 
40 un. cadre superieur rectangulaire, designe dans son ensemble par 
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72, soutenu en ses coins par des pattes verticales 74 reposant 
sur le plancher# Le cadre 72 comporte deux branches laterales 76* 

77 paralleles* disposees a I'oppose l'une de I'autrei et un ca- 
dre rectangulaire de travelling* design e dans son ensemble par 

5 78 est monte de maniere a se deplacer rectilignement sur les 
branches 76, 77 suivant la direction Y. Le cadre de travelling 

78 comporte deux branches paralleles 80 et 81, situees une cer- 
taine distance l'une de 1' autre t sur lesquelles un chariot 82 
est monte de maniere & se deplacer transversalement suivant la 

10 direction X et supporte la camera d f arriere-plan 60. 

La sortie video de la camera d « arriere-plan 60 est reliee 
par un cSble 53 de boitier de commande video 54 dont la sortie 
peut £tre reliee au poste de contrdle 54a et/ou a 1 • enregistreur 
magnetique video 54b. Les signaux de sortie du boitier de servo- 

15 commande electronique 58 sont amenes par le cSble 59 au ba/ti/ 

support 70 pour commander les mouvements de la camera d' arriere- 
plan 60 suivant les directions X, Y et Z et les mouvements pano- 
ramique et de basculement de cette camera. 

Le cadre 72 du b§ti-support 70 est visible d'une maniere 

2o plus detaillee sur les figures 2 et 3. La branche laterale 77 

presente de preference une section en forme de canal en U ouvert 
vers le haut (la branche 76 etant construite d'une maniere ana- 
logue) etf a l'interieur de chacune de ces branches en forme de 
canal v sont prevus une serie de supports verticaux 79, situes k 

2 5 une certaine distance l»un de 1* autre t destines a supporter a 

leurs extremites superieures des tiges supports rectilignes lis- 
ses 90 et 91 en norabre correspondant • 

Le cadre de travelling 78 est porte par les tiges supports 
90 f 91 de maniere a se deplacer horizontalement le long de celles 
30 ci suivant la direction Y» de preference par 1 f interned i aire 

d*un jeu de paliers de travel ling> comprenant deux tels paliers 
"de travelling 93, 94 roulant sur la tige 90 et deux paliers de 
travelling analogues 95, 96 roulant de la m£me maniere sur la 
tige 91. Des moyens sont prevus pour entrainer le cadre de tra- 

3 5 veiling 78 suivant la direction Y> qui comprennent une vis h£li- 

coldale d'entrainement 98 tournant dans des paliers 99, 100 
fix£s aux branches 76, La vis d • entrainement 98 s*engage dans 
un ecrou filete de travelling 101 qui est fixe & l'une des 
branches transversales du cadre de travelling 78. Des moyens* 
40 designes dans leur ensemble par 102, servent a faire tourner la 
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vis d f entra£nement 98 , \ par 1 f intermediaire de moyens moteurs , 
commandes par le boitier de servo-commande electronique 58 et, 
par consequent a entrainer le cadre de travelling 78 vers l'avant 
ou wers l'arriere suivant la direction Y. 

5 D f une maniere analogue* des moyens sont prevus conformement 

a 1* invention pour entrainer le chariot supported camera 82 vers 
la -gauche ou vers la droit e suivant la direction X," le long du 
cadre de travelling 78. Les. branches 8° et 81 du cadre de tra- 
velling ontde preference la forme de cahaux en U ouveirts vers 
lO le hautt comme les branches 76, 77 decrites precedemment, et 

ces branches sont munies d'un certain nombre de supports diriges 
vers le haut 79, situes a une certaine distance l'un de 1'' autre • 
analogues aux supports 79 decrits precedemment des branches 76 
et 77. Les supports 79 des bfanches 80 et 81 portent* a leurs 

15 extremites superieur.es t deux tiges supports allongees lisses 
108 et 109, sur lesquelles est monte et circule le chariot 82 
par 1 ' intermediaire de paliers de travelling HO et 111> s'ap- 
pliquant sur la tige 108» et de paliers de travelling 112 et 113, 
. s ' appliquant sur la tige support 109. 

20 Des moyens sont prevus pour entrainer la table ou chariot 

82 vers la gauche ou vers la droite, suivant la direction X, 
qui sont analogues aux moyens decrits precedemment a propos du 
mouvement correspondant suivant la direction Y du cadre de tra- 
velling 78. Ainsi une vis d •entralnement 118 est montee, au voi- 

25 sinage de chacune de ses extremites, dans des paliers 119 et 

120, fixes chacun a la branche laterale 81 du cadre de travel- 
ling, et un ecrou de travelling 121 est visse sur la vis d'en- 
trainement 118, cet ecrou 121 etant monte en dessous d'une 
patte 122 fixee au chariot 82. 

30 Des moyens sont prevus pour faire tourner la vis d r entrai— 

nement 118 et entrainer ainsi le chariot 82. Ces moyens d f en— 
trainement sont designes dans leur ensemble par 124 sur la fi- 
gure 2 et sont visibles d'une maniere plus detaillee sur la 
figure 3> Ainsi les moyens d f entrainement. 124 comportent un 

35 moteur 13 O presentant deux arbres de sortie 131 et 132, diriges 
de chaque cote- L r arbre de sortie 132 entraine un generateur 
tachymetrique 133 et l'arbre de sortie 131 est accouple a un ~ 
reducteur 135* dont l'arbre de sortie 136 est accouple directe- 
ment a la vis d'entrainement 118 montee dans le palier 120. 

40 Les moyens drentrainement 102, appeles precedemment moyens 
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d 'entrainement du cadre de travelling 78, comportent des ele- 
ments composants correspondant exactement a ceux qui ont ete 
decrits a propos des moyens d 1 ent ralnemerit 124, a sayoir un mo- 
teur 140 pour entrainer un generateur tachymetrique 143 et » par 

5 1 • intermediaire d'un arbre de sortie 141 et d'un reducteur 145 
et de 1' arbre de sortie 146 de celui-ci» pour faire tourner la 
vis d'entrainement 98* 

On voit sur la figure 4 que des moyens sont prevus pour 
monter la camera d ' arris re-plan 60 sur la plaque 82 du chariot* 

lO de maniere a deplacer verticalement cette camera suivant la 

direction Z et pour faire tourner celle-ci dans son mouvement 
panoramique. Ainsif 1 'ensemble de la table ou du chariot 82 
comprend une plaque superieure ISO et une plaque inferieure 152 
reliees par des plaques entretoises verticalesi dont deux sont 

15 representees en 153 et 154, fixees a leurs extremites opposees 
h. la plaque superieure et k la plaque inferieure. Chacune des 
plaques superieure et inferieure 150 f 152 est percee en son 
centre et est munie d f un palier anti-friction 156 » 158 dans cha— 
cun desquels est monte et tourne une collerette s*etendant ver- 

2D ticalement» designee dans son ensemble par 160 f qui porte a son 
extremite inferieure une plaque en forme de collerette hori- 
zontalei designee dans son ensemble par 162. 

A la surface inferieure de la plaque de collerette 162 et 
descendant de cette plaque 162 dans la partie de gauche de la 

2 5 figure 4, est prevue une patte, designee dans son ensemble par 
164, qui supporte a son extremite inferieure un cylindre 166 
contenant un fluide sous pression et servant a equilibrer le 
poids des pieces mobiles vert icalement . De l'interieur du cy- 
lindre 166 fait saillie vers le haut un piston 168 qui porte a 

30 son extremite superieure un cadre rectangulaire creux vertical* 
designe dans son ensemble par 170 (cf. figure 11) • a l'inte- 
rieur duquel est montee une poulie a gorge 172, tournant autour 
d'un axe horizontal 174. Un cSble 175 fait a peu pres un demi- 
tour sur la poulie 172 et son extremite exterieure 176 est 

35 ancree sur un element 177 situe a l'extremite inferieure de la 
patte 164. L« autre extremite 178 du cSble 175 est fixee h la 
partie inferieure d'un manchon cylindrique allonge, designe 
dans son ensemble par 180. Des moyens sont prevus pour deplacer 
le manchon ISO et les pieces fixees a celui-ci, suivant la di- 

40 rection verfcicale Z au cours du fonctionnement oonforme a 
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1* Invention. A la surf ace infer ieure de la plaque 162 est fixe 
et:s f etend verticalement vers le bas de celle-ci» un ensemble 
support* designe dans son ensemble pair 182» qui comprend deux ^ 
plaques parallelest disposees i une certaine distance 1'une de .' 
5 l'autre* 183 et 184 (cf.. figure 11) reunies par des elements 

entretpises superieur 185 et inferieur 186 • Sur la surface exte- 
rieure de la partie inferieure de la plaque 184 est monte un 
moteur electrique* designe dans son ensemble par 190* qui pre— 
sente des arbres.de sortie 191 et 192, faisant saillie des deux 
c&tes opposes* sur le dernier, desquels est montee une poulie 
193 qui entraine une courroie 194 qui passe sur une poulie 195. 
Cette deraiere poulie est montee sur l*arbre 196 d'un reduc— 
teur 198- 

Sur I'arbre de sortie 199 du reducteur 198 est monte un pi- 
-15 gnon d • entrainement 200 cooperant avec une chaine 202 qui passe 
sur des pignons fous superieur et inferieur 203 et 204 et sur 
un pignon tendeur 205. La chaine 202 est fixee a une patte 207 
fixee a la surface exterieure du manchon 180» au voisinage imme— 
diat du bdrd inferieur de ce manchon. On vol t ainsi que le mou- 

20 vement dans le sens des aiguilles d'une montre de la chaine 202* 
lorsqu'elle est entralnee par le moteur 190, et.du fait qu'elle 
est assi s tee par la force d» equilibrage du piston 168 agissant 
par 1 1 intermediaire de la poulie 172t va soulever le manchon 180 
de sa position inferieure* representee sur la figure 4, a sa 

25 position superieure » representee sur la figure 6. L* amplitude 
et la direction de ce mouvement vertical sont commahdees par 
un systems de servo— positionnement dans lequel le signal de com— 
mande est fonction de la position de la camera en mouvement* et 
non fonction de sa vitesse de deplacement* Ici le syst&me de 

30 servo-pos it ionnement comprend un moteur 190 et un potent ipmet re 
207 entraine par I'arbre de transmission 199 par 1' intermediaire 
des poulies a courroie 208 et 209. Des moyens peuvent etre pr£— 
vus pour stabiliser le fonctionnement du systfeme* par exemple & 
l*aide d T un tachymetre de contre-reaction de vitesse. Comme on 

35 le volt sur la figure li> sur 1'arbre de sortie de droite 19.1 
du moteur 190 est montee une courroie 212. TJne poulie 211 est 
montee sur 1' arbre d 1 entrainement 213 d'un generateur tachy- 
metrique 214 montd sur la plaque 183. 

Le mouvement vertical du manchon 180 & 1 1 interieur de la 
40 collerette 166 est guide* avec precision* par des moyens qui 
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vont etre decrits en se reportant tout d 1 abord aux figures 4 et 
5. Le manchon 180 est munii sur sa surface exterieure* d'un jeu 
de trois bandes metalliques verticales dont les parties en sail- 
lie sont espacees l'une de 1' autre de 120° sur le pourtour du 
5 manchon ; deux de ces saillies sont visibles en 220 et 221 sur 
la figure 5. Des moyens sont prevus dans la collerette 160 pour 
emp£cher la rotation du manchon 180 par rapport a la collerette t 
tout en permettant le mouvement vertical re la t if de ces deux 
pieces • Dans ces conditions, un disque 225 est monte dans une ou- 

10 verture circulaire 226 formee dans la paroi laterale de la col- 
lerette 160 et ce disque 225 porte deux galets tournahts 227 et 
228, situes a une certaine distance I'un de !• autre, qui sont 
en contact avec les parois laterales des saillies 220. Le disque 
225 est maintenu en place par rapport a la collerette 160 par 

15 des moyens de retenue» designes dans leur ensemble par 229. 

Des moyens sont prevus pour cooperer avec les saillies 220, 
221 et 222, en maintenant le manchon 180 exactement coaxialement 
a l'interieur de la collerette 160. Les surfaces ext^rieures " 
des saillies 220, 221 et 222 sont planes et sont en contact avec 

20 les jeux superieurs et inferieurs de galets portes par la col- 
lerette 160. Plus particulierement t comme on le voit sur les fi- 
gures 9 et 1Q* dans la paroi laterale 235 de la collerette 160 
sont formees des ouvertures infer ieure et superieurei de prefe- 
rence circulaires, designees respec tivement par 236 et 237. 

25 Entre ces deux ouvertures est attachee a la paroi 235 par des 

moyens 238 f une barre de retenue, designee dans son ensemble par 
2AO f dont les extremites sup^rieure et inferieure forment une 
fourche constituant des etriers superieur et inf£rieur 242 et 
244. 

30 Comme on le voit mieux sur la figure 10a_, l'etrier superieur 

242 comporte deux branches 245, 246, situees a une certaine dis- 
tance l*uhe de l»autre, entre lesquelles est monte un galet de- 
sign4 dans son ensemble par 247 comportant deux axes cylindri- 
ques 248 et 249 disposes a l f oppose l # un de 1 * autre . Chacune des 

35 branches 245 et 246 est munie* sur sa surface interieure* d'un 
evidement arrondi constituant une partie de palier pour l'un 
des axes cylindriques 248, 249, !• evidement de la branche 246 
etant designe par 250 sur la figure 10. L'4videment correspon- 
dant de la branche 251 de I'etrier inferieur 244 est mieux visi- 

40 ble en 252. Les autres elements composants de la partie infe- 
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rieure .de la barre de retenue 240 sont identiques- aux elements 
cbmposants . correspondants de la partie superieure de la barre 
et servent a retenir. dans son roulementi un galet inferieur* 
designe dans son ensemble par 255, et a le maintenir applique 
contre la saillie 222, de la meme maniere /que le galet superieur 
247. Des nioyens sont prevus pour coramandert d'une maniere re— 
glable* la force avec laquelle la barre de retenue 240 maintient . 
les cpalets 247 et 25.5 au contact de la saillie 222 ; ces moyens 
sont representee ici sous la forme, de. vis de reglage superieure 
et inferieure 258 et 259*. vissees dans la barre de retenue. Les 
extremites inferieures des vis de reglage 258, .259 portent contre 
la surface exterieure de la paroi 235. L.e reglage des vis 258, 
259i. sert a faire flechir legerement les parties superieure et 
inferieure de la barre de retenue 240 autour de leurs vis de 
-fixation respective s 238, de telle maniere que les galets puis- 
sent Stre maintenus en contact intime avec la saillie 222 sans 
que la force soit suffisante pour produire le coincement du me- 
canisme au cours du mouvement vertical du manchon 180 par rap- 
port a la collerette 160* 

XI est evident que des ensembles de barres de retenue 
identiquest espaces angulaireraent de 120° par rapport a la barre 
de retenue 240 et designes dans leur ensemble respectivement 
par 26Q et 262 sur la figure 2, cooperent avec les saillies di- 
rigees verticalement 220 et 221, afin de maintenir ainsi coaxiale 
ment l f un par rapport a 1* autre la collerette 160 et le manchon 
180 au cours du mouvement vertical de ce dernier. 

Ainsi qu'on l*a mentionne precedemment » des moyens sont 
prevus pour faire tourner la collerette 160 et par consequent 
aussi le manchon 180, pour assurer le mouvement panoramique de 
la camera d» arriere— plan et ces moyens vont etre decrits mainte— 
nant en se referant aux figures 4, 6 et 8* Comme on le voit 
mieux sur la figure 6, un raoteur* designe dans son ensemble par 
270* entralne un reducteur* designe dans son ensemble par 272, 
par 1* intermedia ire d f un arbre de sortie 273» d*une poulie 274 
montee sur celui-ci^d^une. courroie 275 et d'une poulie 276 
montee sur i 'arbre d r entree du; reducteur 272. L T arbre de sor- 
tie 277 du reducteur 272 s'etend vers le haut a partir du re- 
ducteur 272 et» sur son extremite superieurei. est monte un 
pignoru d'entrainement 278. Sur l 1 arbre de sortie 277 est egale- . 
ment montee uner poulie 283 quif par l- 1 intermedial re d'une cour- 
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roie 284 et d'une poulie 285, entraine un potentiometre , designe 
dans son ensemble par 288. Comme on le voit mieux sur la figure 
8, une chaine, designee dans son ensemble par 280 f est entraine 
sur le pignon d'entrainement 278 et le pignon entralnee 282 qui 
a son tour est fixe a I'extremite superieure de la collerette 
160. Dans ces conditions, la rotation de sortie du moteur 270 
provoquera la rotation du grand pignon 282 et par consequent 
de la collerette 160, supportee par les paliers 156 et 158. 

A l'interieur du manchon 180 et supporte par celui-cif est 
monte un tube d'objectif periscopique , design^ dans son ensemble 
par 290 qui s 1 ^tend vers le bas a partir de la camera d'arriere- 
plan 60. Des moyens sont prevus pour assurer soit la concentri- 
citei soit l*excentricit^ de montage du tube d'objectif 290 a 
I'interieur du manchon 180. En se report ant aux figures 6 et 7 
on se rend compte que le manchon 180 est muni de trois vis de 
reglage 291, 292 et 293 vissees dans la paroi laterale du man- 
chon et dont les extremites interieures sont logees chacune 
dans l f un de trois jeux de rainures annulaires, ici au nombre 
de trois designees par 294, 295 et 296, formees dans la paroi 
cylindrique exterieure du tube 290. Uri jeu analogue de rainures 
peripheriques 297, 298 et 299 est forme dans la paroi laterale 
du tube 290, a une certaine distance en dessous des rainures 
294, 295. et 296. Dans ce jeu inferieur de rainures peuvent 
egalement s f engager les extremites interieures de trois vis de 
reglage, disposees a 120° l*une de l f autre autour du tube 290, 
l'une de ces vis s'engageant dans la rainure 298 etant indiquee 
en 300. Pour des raisons qui apparaitront par la suite* il 
peut etre souhaitable de regler les deux groupes de vis de re- 
glage de telle maniere que le tube 290 soit maintenu coaxialement 
a l'interieur du manchon 180, comme on l*a represente sur la 
figure 7 ; il peut encore 4tre souhaitable que le tube soit 
monte excentriqueroent a l'interieur du manchon, comme on l*a 
represente sur la figure 7a^# Dans l'un ou 1 1 autre cas il va de 
soi que les groupes inferieur et superieur des trois vis de re- 
glage sont regies de la meme maniere, de sorte que les axes 
du tube 290 et du manchon 180 sont paralleles l'un a 1* autre o 

Comme on le voit sur les figures 12ji, 12b et 13, des 
moyens sont prevus pour commander 1' angle de bascu}ement sous 
lequel la camera d • arriere-plan vise son sujet. Ainsi dans le 
tube d*objectif 290 est monte un element d'objectif* designe 
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dans son ensemble par 301, et en dessous de cet element > une 
optique a focale variable du type Zoom? designee dans son ensem- 
ble par 302, munie' d ! un bras de commande 303 pour regler la dis- 
tance focale effective de cette optique. A l'extremite inferieure 
du tube 2?0 est prevu un boitier cylindrique , designe dans son 
ensemble par 305, presentant un collet cylindrique dirige vers 
le bas 306, et une plaque support 308 fait saillie vers le bas 
et porte un mo.teur. designe dans son ensemble par 310, accouple 
a un potentiometre 309. Sur l*arbre de sortie 311 du moteur est 
mqnte un prismei designe dans son ensemble par 312. Dans la posi- 
tion representee a la partie inferieure de la figure 12b f le 
prisme 312 est incline a 45° par rapport a la verticale de sorte 
que le champ reel. de pirise de vue de la camera d'arriere-plan 
est horizontal. Ainsi qu'on I'a indique en outre a la partie 
15 inferieure de la figure 12b, la rotation du moteur 310 assure 

le reglage du prisme 312 a l'interieur d'un angle d f environ 30°, 
de maniere a assurer la perspective de basculement de la camera 
d'arriere-plan. 

Des moyehs sont prevus pour maintenir le prisme 312 en 
20 - place sur 1' axe optique du systeme optique periscopique . De tels 
moyens sont representes ici sous la forme de deux fentes 315 et 
316, forraees dans la plaque support 308 et destinees a recevoir 
respect ivement des vis de fixation 317 et 318. Un trou 320 est 
forme dans la plaque support 308 pour permettre le passage de 
25 l'arbre de sortie 311. 

On va decrire maintenant le montage supportant la camera 
d'avant-plan- en se referant aux figures 14 a 21. Comme on le 
voit mieux sur les figures 14, 15 et 17, le chariot 42 compbrte 
des parties anterieure et posterieure, designees respectivement 
dans leur ensemble par les references 322 et 323, ces deux par- 
ties etant articulees l'une a l'autre en vue d 9 assurer que tou- 
tes les roues demeurent en contact avec le pLancher support* 
malgre les irregularites die la surface de celui-ci. Cefete liaison 
d» articulation est assuree par un fort organe de raccordement 
35 a pisotement 224, dispose au centre, reliant les deux parties et 
par un jeu -de* tampons intermedi aires amortisseurs de chocs 325 
et 326 situes au-dessus de 1 • organe de raccordement 324 et dis- 
poses a une - certaine distance, de chaque cote de celui-ci entre 
la parol posUrieure 327 de la partie anterieure 322 et la parol 
anterieure 328 de la partie posterieure 323. 


30 
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Les branches posterieures 46. et 47 de la fleche 45 sont 
montees sur la b^quille 44, de maniere a pouvoir pivoter dans un 
plan vertical autour d'un axe horizontal 330. Dans tin tel mouve- 
ment la fleche 45 constitue essentiellement un bras de rayon 
5 constanti dont le point 6loigne constitue son articulation 332 
a une monture inferieurei en forme de Ut 333 prevue sur le socle 
support 48 de la camera d • avant-plan. 

Des moyens sont prevus pour soulever ou abaisser la fleche 
45 autour de son axe horizontal 330, tout en maintenant le socle 

lO 48 de la camera d f avant-plan dans son orientation verticale. Ces 
moyens sont represents ici sous la forme de deux bras action- 
neurs allongesf designes dans leur ensemble par 336 et 337, dis- 
poses symetriquement » comme on le vbit en plan sur la figure 15 • 
Les extiremites posterieures des bras actionneurs sont articulees 

15 a la bequille 44 » de maniere £l tourner autour d'un axe horizon- 
tal commun 338, et leurs extremit^s eloign^es sont articulees 
en 339 a la monture 333 du socle de la camera. La disposition 
relative entre les axes de pivotement 330 et 338 de la fleche et 
du bras est identique a la disposition relative entre les axes 

20 de pivotement eloigns 339 et 332 de la fleche et du bras* ce 
qui assure le maintien de 1 ' orientation verticale du socle sup- 
port au cours des mouvements de la fleche* 

Des moyens moteurs sont prevus pour assurer le mouvement 
vertical de la fleche ; ces moyens sont represented ici sous la 

25 forme de moteurs hydrauliques i cylindres et pistons* designes 

dans leur ensemble par 346 et 347, destines a actionner respecti- 
vement les bras 336 et 337. Le piston 348 du moteur hydraulique 
346 est articule en 349 a une jupe posterieure 350, dirigee vers 
le bas» du bras actionneur 336 et le piston 351 du moteur 347 

30 est relie de la m£me maniere au bras actionneur 337 ♦ Des moyens 
de commande* designes dans leur ensemble par 352, sont prevus 
pour commander 1 1 application de fluide sous pression aux moteurs 
346, 347, ceci d'une maniere usuelle dont les details de realisa- 
tion sortent du cadre de l f invention. Les extremites posterieures 

35 des moteurs 346, 347 sont articulees a la partie posterieure 323 
du chariot, de maniere a tourner autour d'un axe horizontal 
commun 3 53 * 

Des moyens, de direction sont prevus dans le chariot 42 pour 
faire tourner simultanement chacun des quatre ensembles de roues 
40 autour de leurs axes respectifs verticaux de montage t 1» ensemble 


agerice de telle man ie re que les quatre ensembles' de roues demeu 
rent a chaque instant paralleles l'uit a 1 f autre . . Comme on le 
voit mieux sur la figure 17, un levier de commande de direction 
designe dans son ensemble par 360, comporte deux poignees 361 
et .362 dirigees en sens contrairest et presente un arbre 363 
s'etendant vers le bas monte dans un palier prevu dans la paroi 
superieure 364 de la partie posterieure 323 du chariot* Sur 
l f arbre de direction 363_ est monte un pignon 365 qui coopere 
avec une.chaine 366 qui passe sur un autre pignon 367 monte sur 
un arbre d 1 entralnement - vertical 368 monte dans des paliers 369 
prevus dans la bequille 44, A l*extremite inferieure del* arbre 
368 est monte un groupe de pignonst designe dans son ensemble 
par 370, destine a. orienter les ensembles de roues du chariot. 

Un pignon 372 du groupe de pignons 3 70 coopere avec une 
chaine 373 laquelle coopere (cf. figures 14 et 16) avec un pi- 
gnon 3 74 de l'ensemble de roues avant droit? designe dans son 
ensemble par 3 75, du chariot. Plus particulierement * le pignon 
374 est monte a I'exTfcremite superieure dfun arbre 376, dirige 
verticalement » monte dans des paliers du chariot 42 et faisant 
saillie vers le bas dans la cage de roues avant gauches 377. 

L'ensemble de roues 375 comporte deux roues 378 et 379 
montees sym^triquement par rapport a l'axe vertical de 1* arbre 
376. A la partie inferieure de 1 1 arbre 376 est prevu un boltier 
designe dans son ensemble par 380, contenant un moteur electri- 
que d •entralnement et un dif ferentiel * destines a faire tourner 
les roues 378, 379 sous I'action d f un operateur. II va de soi 
que chacun des trois autres ensembles de roues t designes dans 
leur ensemble par 381, 382 et 383, est identique a. l'snsemble 
de roues 375 qui vient d'etre d<£crit et que chacun de ces trois 
autres ensembles de roues est muni d'un pignon qui c oopere avec 
une chaine issue de l f tin des autres pignons du groupe de pi- 
gnons 370. - 

En continuant a se reporter a la figure 16, on voit que" 
des moyens sont prevus gour engendrer un signal electrique qui 
est fonction du mduvement du chariot sur le plancher. II va de 
soi que seule la manipulation de la poignee de direction 360 
et la rotation qui en resulte de 1* ensemble de roues 375 au- 
tour de l'axe de I' arbte 376 , peuvent donner lieu a la produc- 
tion d'un signal de mouvement de zero i malgre le fait que cha- 
cune des roues 378 et 379 tourne autour de soil propre axe de 
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rotation, l'une dans le sens des aiguilles- d'une montre* l'» autre 
en sens contraire, au cours d'une telle manoeuvre de direction 
du chariot. Dans ces conditions! un generateur tachymetrique 388 
et un second generateur tachymetrique 389 sont months sur une 
5 patte support 390, fixee au carter 380 du moteur, et chacun des 
generateurs tachymetriques est accoupl^ respectivement par des 
moyens a courroies 391 et 392, a des roues 378 et 379, Ainsi 
qu'on l»exposera en detail ci-dessous* des circuits sont prevus 
de telle maniere.qufe si des signaux de sortie des generateurs 

lO 388 et 389 indiquent des rotations egales et de sens contraires 
des roues 378 et 3 79, aucun signal de sortie n'est produit pour 
mouvoir le chariot. Mais le mouvement reel du chariot provoque 
la production d'un signal proportionnel a la vitesse de rotation 
de celui-ci et des moyens sont prevus » qui sont sensibles a la 

15 deviation angulaire des roues du chariot a partir de leur posi- 
tion d'avancement en ligne droite* pour exprimer le mouvement 
polaire indique par le signal de vitesse en signaux correspon- . 
dants aux composants rectilignes vectorielles de mouvement sui- 
vant les directions X et Y. De tels moyens sont represents sur 

20 la figure 17 sous la forme d'un potentiometre. design^ dans son 
ensemble par 396, dont l'arbre 397 est accouple a l'arbre sur 
lequel est mont£ le pignon 367. 

Sur les figures 14 et 15 on voit que des moyens sont prevus 
pour engendrer des signaux electriques qui constituent une mesure 

25 du mouvement angulaire de la fleche 45. De tels moyens sont re- 
presents ici sous la forme d'un potentiometre i designe dans son 
ensemble par 393 et porte par une patte support 394 fixee a la 
bequille 44, l f arbre 395 du potentiometre 393 etant accouple a 
la fleche 45. 

30 Sur les figures 18 et 19 on distingue des moyens prevus 

pour engendrer un signal £lectrique qui constitue une mesure du 
mouvement angulaire de la camera et de sa plate— forme support 
en panoramique c'est-a-dire en azimut. Dans ces conditions le 
socle support 48 comprend une plaque horizontale, munie d'une 

35 ouverture centrale et designee dans son ensemble par 400» qui 
presente un element en forme de collerettet designe dans son 
ensemble par 402, fixe a l f aide d»une ra inure annulaire 403« La 
partie superieure de la collerette 402 est fixee k une plaque 
noyau* percee en son centre » designee dans son ensemble par la 

40 reference numerique 404, sur laquelle est monte un palier anti- 
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friction 405. Sur le noyau 404 est monte et tourne un ensemble* - 
designe dans son ensemble par 408, coraportant deux bras > s T eten- - 
dant vers le haut et situes a une certaine distance l'un de l f au— 
tret 409 et 401. Entre ces bras 409 et 410 est disposee une base 

5 centrale horizontale .412 presentant un evideraent central annu- 

laire 413 destine k recevolr un disque 414, Ce dernier est retenu 
dans la position angulaire desiree par rapport a la base 412 a 
1 1 aide d ' elements- de fixation 416 » espaces suivant le pourtour 
du disque 414, et un arbre dirige vers le bas 417 est fixe Sl 

10 son extremity superieure au disque 414 et* a son extremite infe— 
fieurei est accouple a l'arbre 418 d'un potentiometre de mouve- 
ment panoramique ou d*azimut, designe dans son ensemble par 420© 

On voit sur les figures 18, 20 et 21 que des mpyens sont 
prevus pour engendrer un ignal electrique qui constitue une me- 

15 sure du mouvement angulaire de basculement de la c amera. Ainsi, 
i chacun des bras 409, 410 de direction verticale est fix£e une 
patte support 421, 422 fournissant deux paliers de tourillon, 
espaces l'un de 1* autre, designes dans leur ensemble respecti- 
veraent par 423 et 424, Une plaque support de camera, designee 

20 dans son ensemble par 426, est montee sur les paliers 423 et 

424 de maniere a tourner autour de I'axe horizontal de ceux-ci. 
Au bord de droite de la plaque support 426 est fixee une plaque 
en forme de secteur de cercle, s 1 etendant vers le bas» designee 
dans son ensemble par 430, munie d'un jeu de dents d'engrenage 

25 431 sur son pourtour inf erieur •Un potentiometre de mouvement de 
basculement* designe dans son ensemble par 435 est monte, a 
I'aide de tiges appropriees 436 sur le bras vertical 410„ et 
sur 1* arbre 437 du potentiometre de mouvement de basculement est 
montee f a son extremite inf erieure i une roue dentee 438 qui 

30 engrene avec les dents 431 de la plaque en forme de secteur cir- 
culaire 430» 

La -figure 22 repr£sente un mode de realisation preferen— ... - 
tiel de circuits destines h, accoupler les mouvements rectilignes 
des cameras d'avant— plan et d* arriere-plan et comportant des 

3 5 moYens de mise k 1' echelle pour agir sur le rapport de grandeur 
de ces mouvements* En vue d f engendrer des signaux de commande 
qui soient fonctions du mouvement du chariot support de camera 
suivant les directions X et Y, les generateurs tachymetriques 
de roues 388 et 389 sont cohnectes en serie, ainsi qu'on l«a 

40 represented leur signal de sortie resultant -apparaissant sur la 
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ligne 440 et etant applique au point 441 du potent iomet re sinus- 
cosinus 396 qui* ainsi qu * on I'a represente sur la figure 17, 
est sensible a l'ecatt de 1' ensemble de roues par rapport a 
1 1 avancement en ligne droite* Un signal d 1 amplitude egale & celle 
5 de ce signal resultant i mais de polarite opposeet est produit 
par 1 • amplif icateur operationnel 442 (les valeurs des resistan- 
ces 443 et 444 etant egales) et est applique au point oppose 
445 du potentiometre 396. Lorsque les signaux de sortie des ge- 
nerateurs tachymetriques indiquent des rotations egales et de.. 

10 sens contraires des roues correspondantes • le signal de sortie 

resultant des deux generateurs est egal & z^ro. Le potentiometre 
396 comprend un curseur des sinus 446 dont le signal de sortie 
est amene* a.travers 1 1 amplif icateur interraediaire 447 et le 
rheostat 448 a l f ensemble d'entralnement dans la direction X 124. 

15 Dans cet ensemble d'entrainementi . le signal est applique* par 
1 • intermediaire d'un amplif icateur operationnel 449, au moteur 
130 qui est accouple au generateur tachymetrique 133 dont la" 
sortie est appliquee & son touri a travers la resistance 450, a 
1 ? entree de 1 f amplif icateur 449. 

20 Le curseur des cosinus 452 du potent iomet re 396 produit un 

signal de sortie qui est amen^i a travers 1 ' amplif icateur inter- 
mediaire 453 et la resistance 454, a l f ensemble d'un amplif ica- 
teur operationnel 456 et d'une resistance 457 montes en paral- 
leled La sortie de 1 'amplif icateur 456 est relieet a travers le 

25 rheostat 458, aux moyens d • entrainement dans la direction Y 102 t 
qui comprennent un amplif icateur operationnel 459, le moteur 
140, le generateur tachymetrique 143 et la resistance 460. 
Les curseurs des sinus et des cosinus du potentiometre 396 sont 
mis en mouvement par la manipulation de l f ensemble de direc— 

30 tion> comme on peut le voir sur la figure 17. 

Du fait que le mouvement angulaire de la fleche 45 autour 
de son axe horizontal produit un changement de position de la 
camera d»avant-plan & la fois suivant la direction Y et suivant 
la direction Z» des moyens sont prevus pour combiner une fonc- 

35 tion de ce mouvement angulaire avec le signal de vitesse fonda- 
mental suivant la direction Y du curseur des cosinus 452 pour 
fournir un signal de commande a appliquer aux moyens d f entraine- 
ment dans la direction Y 102. Dans ces conditions le mouvement 
angulaire de la fleche est mesure par le potentiometre sinus— 

40 cosinus 393 dont le curseur des cosinus 465 fournit un signal 
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qui est applique, a travers 1 f amplif icateur intermediaire 466, 
au condensateur 467. Ce signal est alors differentie pour obtenir 
un signal de vitesse qui est applique a l'entree de I'amplifica- 
teur operationnel 456 oil il est additionne avec le signal cor- 
5 irespbndant a la direction Y du curseur des cosinus 452- 

Le signal de sortie correspondant a la direction Z du cur- 
seur des sinus 470 du potentiometre 393 est applique* a travers 
1 ' amplif icateur intermediaire 471 et le rheostat 472, a un arapli- 
' f icateur operationnel 474 qui entraine le moteur 190. Ainsi 

lO qu r 6n l»a decrit precedemment a propos de la figure 11» le moteur 
190 produit le mouvement de la camera d f arriere-plan en direc- 
tion verticalei ou direction Z, et son arbre de sortie 192 est 
accouple au potentiometre 207, son arbre de sortie. oppose 191 
etant accouple au generateur tachymetrique 214 pour stabiliser 

15 le systeme. La sortie du tachymetre est connectee* a travers la 
resistance 476, a l'entree de 1 •amplif icateur operationnel 474 
et le signal preleve sur le curseur 478 du potentiometre 207 est 
applique* a travers 1 1 amplif icateur intermediaire 479 et la re- 
sistance 480» a 1 'entree, de .1 'amplif icateur . operationnel. 

20 Des moyens sont prevus pour mettre selectivement a l r echelle 

les signaux de commande des mouvements rectilignes suivant les 
directions X, Y et Z qui sont appliques aux moyens moteurs cor- 
respondants pour produire le mouvement de la camera d'arriere— 
plan. De tels moyens de mise a l'echelle comportent des rheostats 

25 reglables 448, 458 et 472 qui sont combines » comme on l'a indi- 
que en 482, pour fournir s imultanement un reglage identiquef 
sous la commande de l'operateur. 

Sur la figure: 23 sont represent es les circuits fondaraentaux 
destines a. accoupler les mouvements des cameras d*avant-plan et 

30 d ■ arriere-plan en panoramique , c'est-i-dire en azimut. Dans ces 
conditions le potentiometre 420 de mouvement panoramique de la 
camera d f avant-plan* dejA mentionne a propos de Ta figure 18, 
compprte un curseur 483 dont la sortie est appliquee* a travers 
un amplificateur intermediaire 484 et line resistance addition^ 

35 rieuse 485 % a un amplificateur operationnel 486 dont la sortie 
sert a ehtrainer le moteur 270 de .mouvement panoramique de la 
camera d* arriere-plan , deja mentionne a propos des figures 6 et 
8, Le moteur 270 entraine le : curseur 487 du potentiometre 288 
et la sortie du curseur .487 est appliquee, a travers l 1 amplif i- 

;40 cateur intermediaire 488 et la resistance additiormeuse 489» a- 
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1* entree de 1 • amplif icateur 486* On voit done que le moteur 270 
va entrainer la camera d'avant-plan dans son mouvement panorami- 
que ett en meme temps* entratner le curseur 487 du potentiometre 
288, pour maintenir un equilibrage a une valeur nulle des signaux 
des curseurs des deux potentiometres. 

La figure 24 represente des circuits destines a accoupler 
les cameras d f avant-plan et d * arriere-plan dans leurs mouvements 
de basculement» ces circuits comprenant des elements composants 
correspondant a ceux de la figure 23. Dans ces conditions* le 
potentiometre 435 de mouvement de basculement de la camera 
d • avant-plant deja mentionne a propos des figures 20 et 21, 
comprend un curseur 492 dont le signal de sortie est applique* 
a travers un amplif icateur intermedia ire 491 et une resistance 
additionneuse 493, a un amplif icateur operationnel 494. La sor- 
tie de 1» amplif icateur 494 est appliquee au moteur 310 de bascu- 
lement de la camera d * arriere-plant deja mentionne a propos 
des figures 12b et 13, dont le mouvement regie la position du . 
curseur 495 du potentiometre 309. Le signal de sortie du cur- 
seur 495 est applique, a travers un amplif icateur intermediaire 
496 et une resistance additionneuse 497, a 1 f amplif icateur 494 
et on voit done quei de la meme maniere que pour le fonction- 
nement decrit a propos de la figure 23, le moteur 310 va entral- 
ner le curseur 495 pour maintenir un equilibre a une valeur 
egale k zero entre les signaux preleves sur les curseurs des 
deux potentiometres 309 et 435. 

Ainsi qu'on l'a expose a propos des figures 6, 7 et 7a» 
le mode de realisation de 1 * invention decrit ici comporte des 
moyens pour regie r la position de la camera d * arriere-plan afin 
de compenser le decalage* dans la camera d 1 avant-plan » du point 
nodal de celle-ci par rapport au centre mecanique autour duquel 
la camera d'avant-plan pivote en mouvement panoramique. A titre 
illustratif* on va supposer que ce decalage est de 25,5 cm en 
avant de I'axe du mouvement panoramique de la camera d 1 avant- 
plan et on supposera en outre que le decor de fond est miniatu- 
rise h. l'echelle 1/10 par rapport a la scene d • avant-plan. Dans 
ces conditions* une compensation peut etre effectuee dans le 
montage de la camera d 1 arriere-plan en depla^ant son axe optique 
vers 1 1 avant de 1 1 axe du mouvement panoramique d'une distance 
de 2,55 cm» Dans le cas du mode de realisation de l f invention 
decrit et represente ici> cette compensation est effectuee a 
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1'aide des vis de reglage 291i 292 et 293 et des vis de reglage 
correspondantes du support inferieur du tube 290, comme on le 
voit sur la figure 4, en tenant compte du fait que l'axe optique 
et I'axe de mouvement panoramique doivent etre maintenus pa— 

5 ralleles* Ainsi la camera d f arriere- plan observera effectivement 
sa scene sous une perspective correspondant a celle sous la— 
quelle la camera d'avant-plan observe la sienne et 1'alignement 
du masquage d'avant-plan par rapport a la scene d * arriere-plan 
sera ainsi maintenu. 

10 Le deplacement necessaire du prisme de la camera d'arriere- 

plant en vue de compenser le systeme optique de la camera 
d'arriere-plan relativement au decalage du point nodal de la 
camera d f avant-plan par rapport a l'axe du mouvement de bascu- 
lement est tres petit* eu egard a la reduction f ournie par le 

15 facteur d'echelle du mouvement de basculement et» dans ces 

conditions* il peut etire neglige. T Q utefois si une telle compen- 
sation est souhaitable* elle peut £tre effectuee en agrandis- 
sant les ouvertures 315 et 318 de la plaque support 308, pour 
obtenir des fentes afin de permettre le mouvement du prisme 

Z> reflecteur 312 le long de l'axe optique de la camera d f arriere- 
plant ce qui permet d'effectuer la compensation dans le mouve- 
ment de basculement et par consequent de maintenir l r alignement 
des scenes observees par les cameras d'avant-plan et d'arriere- 
plan. 

25 Dans le cas ou on utilise un tapis roulant au lieu de de- 

placer une camera d'avant-plan suivant la direction X ou Y, 
ce tapis roulant peut etre accouple de maniere a entralner les 
tachymetres de roues 388 et 389 au lieu que ceux-ci soient 
entralnes par une roue du ctiariot . 

3p Les figures 25 et 26 sont respectivement des vues de face 

et de cote d'un support de camera qui permet une rotation pano- 
ramique et une rotation de basculement autour de l'axe du point 
nodal de a'objectif de la camera. Si on utilise ce genre de 
support de camera pour la camera d'avant-plan* aucune compensa- 

35. tion pour les mouvements de pivotement autour d'un axe de camera 
decale par rapport au point nodal n'est necessaire sauf darts 
certains cas critiques d' une camera d'arriere-pl an du genre re- 
presente ici* La camera 500 est fixee a un support en forme de 
L 502 qui s ' etend vers l'avant du corps de la camera sur le 

40 cdte du support d'bbjectif 504 de la c amera et est dispose au 
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voisinage immediat du point nodal 506. 

Un arbre 508 est fixe au support en forme de L 508 en un 
emplacement qui» lorsque l f arbre est mis en rotation* fait pivo- 
ter la camera autour de son point nodal* En d'autres termes si. 
l.'axe de 1' arbre etait prolonqe travers ^objectif* il passe- 
rait par le point nodal. arbre 508 est monte et tourne dans 
des paliersi non representes icii qui sont montes dans un se- 
cond support en forme de L 510 qui est parallele au premier 
support en forme de L* 502 et est dispose a une certaine dis- 
tance de celui-ci« Si on desire une telecomrnande du mouvement 
de basculementt un moteur 512 commande a distance est monte 
sur le support en forme de Ij 510 et 1 ' arbre d f entrainement de 
ce moteur est accouple a 1 1 arbre d • entrainement 508. Autrement 
dit le mecanisme usuel de commande manuelle du mouvement pano- 
ramique peut etre accouple a 1* arbre 508. Un tachymetre et un 
potentiometre 514, 516 peuvent aussi etre montes sur le moteur 
de basculement si on le desire et.Stre accoupl£s a l f arbre "508 
pour fournir une information de position de basculement pour 
une camera d'arriere-plan. 

Le support en forme de L 510 est supporte par un arbre 518, 
en un emplacement tel que si cet arbre etait prolonge il passe- 
rait par le point nodal de lacam^ra. L* arbre 518 est supporte 
et est mis en rotation par un moteur 520. Ce moteur 520 est 
fix<§ a la fleche usuelle 524 et est supporte par celle-ci. Pour 
engendrer des signaux destines a fournir en un emplacement eloi- 
gne une indication d'un mouvement paribramique, un tachymetre 
526 et un potentiometre 528 peuvent etre loges a l'interieur 
du carter du moteur 522 et etre accouples a !• arbre 518. La 
commande a distance d'un mouvement panoramique peut etre effec- 
tuee en appliquant des signaux au moteur. Le tachymetre et le 
potentiometre fourniront alors des signaux de reponse qui a 
leur tour peuvent etre utilises pour telecommander un autre 
agencement analogue* 

Dans le cas ou l'on desire utiliser une camera d'arriere- 
plan qui ne soit pas montee, pour ses mouvements suivant les 
directions X et Yi de la maniere representee ici pour la camera 
d* arrie re-plan » mais soit montee sur un chariot usuel de camera, 
ce chariot peut §tre equipe de moteurs montes de maniere & 
pouvoir diriger le chariot et a le deplacer suivant les direc- 
tions X, Y et Z sous 1* action de signaux electriques du type de 
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ceux engendres par la camera d'avant-plan decrite ci-dessus. 
^•Importe quel technic ien experiments est capable d f equiper de 
moteurs un chariot de maniere que. ses mouvements puissent etre 
commandes par des signaux- electriques • De preference les . deux 
cameras* d'avant-plan et d 1 arriere-plan * doiyent etre montees 
sur des supports de cameras disposes au point nodal* .de maniere 
a ne pas avoir, a. effectuer de compensation du decalage d'un axe 
de plvotement par rapport au point nodal. 

Dans. le: cas ou on desire telecommander les mouvements des 
cametas d'avant-plan et d' arriere-plan, on peut utillser un 
jeu de commandes du genre de celles representees schematique- 
ment sur la figure 27. Ainsi qu'on l'a precedemment indique* 
le chariot support de camera comporte des moteurs t de sorte 
qu 1 on peut commander son mouvement et sa direction a I'aide de : 
signaux electriques* Des moteurs.de commande de mouvements pa- 
noramique et de basculement sont egalement utilises^ comme* 
par exemple» sur la figure 25. Le chariot est egalement equipe 
de potentiometres et de tachymetres» ainsi qu'on l 1 a expose ci-^ 
dessusj pour engendrer des signaux auxquels on desire que la 
camera d • arriere-plan reponde * La figure 27 mont re un agence— 
ment de t elecommande propose pour diriger le mouvement de la 
camera d ■ avant-plan. 

Tous les moteurs utilises pour les mouvements d'une camera 
d ' avant- plan sont reversibles. Une source de tension "mouvement 
X-Y" 530 comporte. un dispositif de commande 532 pour fournir 
une tension inversible a un moteur 533 qui est accouple a une 
roue» telle que 3 79, qui peut faire avancer ou reculer le cha- 
riot support de camera. Une source de tension "commande de di- 
rection" 534 comporte un dispositif de cbmmande .536 pour four- 
nir une tension inversible a un moteur 537 qui est accouple a 
I'arbre de commande de direction 363, pour diriger le chariot. 
Une source de tension "commande Z" 538 comporte un dispositif 
de commande 540 pour fournir une tension inversible a un moteur 
"S41 qui peut soulever bu abaisser la fleche 45. Une source de 
tension "commande panoramique" 542, comporte un dispositif de 
commande 544, pour fournir une tension inversible a un moteur -t 
tel que 522* pour impritner un mouvement panoramique a la camera 
Une source de tension "commande de basculement" 546 comporte 
un dispositif de commande 54S pour fournir une! tension inver- 
sible a un moteur* tel que 512, pour faire basculer la camera* 
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Du fait que le chariot qui porte la camera d 1 avant- plan est 
egalement equipe de potentiometres et de tachymet res » ainsi 
qu'on l*a decrit ci-dessus * lorsque la camera d'avant-plan est 
mise en mouvement sous 1 * action des telecommandes representees 
sur la figure '25, la camera d 1 arriere-plan sera egalement mise 
en mouvement en reponse aux signaux t issues de chariot de la 
camera d'avant-plan* qui lui sont appliques. Evidemment il est 
possible d'appliquer simultanement les memes signaux issus des 
diverses telecommandes aux equipements des cameras d'avant- 
plan et d* arriere-plan pour obtenir une reponse simultanee* 
mais il est plus precis de commander la camera d * arriere— plan 
en fonction des signaux de reponse de la camera d'avant-plan 
aux signaux de telecommande • 

Comme il va de soi et Comme il resulte d'ailleurs dej& de 
ce qui precede? 1' invention ne se limite nullement a ceux de 
ses modes d 1 application et de realisation qui ont ete plus spe- 
cialement envisages ; elle en embrasse> au contraire* toutes 
les variantes. 
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RE VE ND IC AT IONS 

1. Systeme de photographie composite du type a masquage 
aligne comportant des cameras d^vant-plan et d 1 arriere-plan et 
des objetrs constituant pour chaque camera un cadrage de refe- 
rence contenant une scene dans le champ' de prise devue de cha- 
que camera i la disposition relative entre chaque camera et son 
cadrage de reference etant variable de maniere a faire varier 
la -perspective de chaque scene observes par la camera corres- 
pondante* lequel systeme est caracterise en ce qu T il comporte 
des moyens pour accoupler les mouvements rectilignes des came- 
ras par rapport au. cadrage de reference correspondant a chacune 
d'elles* pour maintenir pratiquement identiques les perspective 
des scenes observees par les deux cameras • 

2. Systeme selon la revendication 1> caracterise en ce 
que ces moyens d* accouplement comportent des mpyens pour asser— 
vir les mouvements rectilignes de I'une des cameras h celui 

de 1 1 autre • 

3. Systeme selon la revendication - 1» caracterise en ce que 
ces moyens d f accouplement commandent le mouvement de la camera 
par rapport k deux axes concourants • 

4. Systeme selon la revendication 3* caracterise en ce que 
les moyens d T accouplement commandent aussi le mouvement de la 
camera d'arriere-plan suivant une direction perpendiculaire au 
plan defini par ces axes* 

5. Systeme selon la revendication 1» caracterise en ce que 
la scene d 1 arrie re-plan est de dimensions presentant un rap- 
port predetermine avec celles de la scene d'avant-plan et que 
les moyens d 1 accouplement comprennent des moyens pour regler 
select ivement le rapport des mouvements de la camera d'arrie re- 
plan et des mouvements de la camera d f avant— plan© 

6. Systeme selon la revendication 1$ caracterise en ce 
que les dimensions des objets de la snene d'arriere-plan sont a 
une echelle nettement inferieure a celle des objets de la scene 
d 1 avant— plan» la camera d» arrie re-plan comportant un systeme op— 
tique comprenant un tube d'objectif peri scopique pour enregis- 
trer la scene d 1 arrifere— plan. 

1 m Systeme selon la revendication 6t caracterise en ce 
qu'il comporte des moyens de montage supportant les cameras et 
permettant leur mouvement de pivotement panoramique et des 
moyens d 1 accouplement pour synchroniser les mouvements panora— 
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rniques des cameras. 

8. Systeme selon la revendication 7, caracterise en ce 
que le point nodal de la camera d'avant-plan est decale d'une 
distance predeterminee par rapport a l'axe de pivotement de 
cette camera et que la camera d ' arriere-plan compbrte des moyens 
pour compenser ce decalage afin de maintenir la perspective 
sous laquelle la camera d f arriere-plan enregistre sa scene syn- 
chronisee avec la perspective sous laquelle la camera d'avant- 
plan enregistre sa scene t au cours des mouvements de pivotement 
de ces cameras. 

9. Systeme selon la revendication 8, caracterise en ce que 
les moyens de montage de la camera d 1 arri&re-plan comportent 
des moyens t reglables selectivement t pour decaler l'axe optique 
de la camera d •arriere-plan par rapport a son axe de pivotement 
panoramiquer* tout en maintenant ces axes paralleles. 

10. Systeme selon la revendication 6, caracterise en ce 
qu*il aomporte des moyens de montage supportant la camera 
d'avant-plan et permettant son mouveraent de basculement t des 
moyens pour faire varier 1* angle de basculement sous lequel la 
camera d f arriere-plan enregistre sa scene et des moyens pour 
commander* ces derniers moyens sous Inaction du mouvement de bas- 
culement de la camera d • avant— plan. 

11. Systeme selon la revendication lO. caracterise en ce 
que le point nodal de la camera d'avant-plan est decale d'une 
distance predeterminee par rapport ^ 1 ' axe de pivotement de 
cette camera et que la camera d • arrifere-plan comporte des 
moyens pour compenser le decalage de l'axe de pivotement de la 
camera d f avant-plan par rapport It son point nodal » afin de 
conserver la perspective sous laquelle la camera d f arriere- 
plan enregistre sa scene synchronisee avec la perspective sous 
laquelle la camera d'avant-plan enregistre sa scene i au cours 
des mouvements de pivotement de ces cameras. 

12. Systeme selon la revendication lit caracterise en ce 
que le tube d'objectif periscopique est munii a son extremite 
situee a l'oppose de la camera d • arriere-plan, d'un reflecteur 
destine a r^flechir dans le tube d'objectif periscopique de 

la lumiere provenaht de la scene d • arriere-plam en ce que les 
moyens de basculement comportent des moyens de montage du re- 
flecteur lui permettant de pivoter autour d'un axe perpendicu- 
laire a l'axe du tube, en ce qu'il est prevu des moyens pour 
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supporter la camera d « arriere-plan et lui permette de pivoter 
autour d'un axe qui passe par son point nodal et en ce que les 
moyens de compensation comportent des moyens, contenus dans les 
moyens supports, pour decaler 1 'axe de pivotement de l'axe qui 
passe par le point nodal d'une distance qui compete le decalage 
de l'axe de pivotement de la camera d'avant-plan par rapport a 
son point nodal . 

13. Systeme- de photographie composite du type a masquage 
aligne. comportant des cameras d'avant-plan et d • arriere-plan 
et des objets constituant pour chaque camera' uncadrage de re- 
ference comprenant une scene dans ]e champ de prise de vue de 
chaque camera, les dimensions, des objets de lascene d'arriere- 
plan etant a une echelle nettement differente de celle des ob- 
jets de la scene d'avant-plan, des moyens de montage supportant 
chaque. camera en lui permettant de se depl acer autour d'un axe 
de pivotement pour faire varier la perspective de chaque scene 
enregistree par sa camera correspondante, , le point nodal de 
la camera d'avant-plan etant decaU d'une distance predetermi-- 
nee par rapport a son axe de pivotement et les cameras etant 
accouplees pour synchroniser les mouvements de pivotement des 
deux cameras, lequel systeme est caracterise en ce qu'il com- 
porte des moyens pour maintenir la perspective sous laquelle 
la camera d • arriere-plan enregistre sa scene synchronisee avec 
la perspective sous laquelle la camera d'avant-plan enregistre 
sa scene, au cours des mouvements de pivotement accouples des 
deux cameras. 

'14. Systeme sel.on la revendication 13, caracterise en ce 
que le mouvement de pivotement des cameras est constitue par uh 
mouvement panoramiqiie. - 

15. Systeme se Ion la revendication 13, caracterise en ce 
que la camera d ' arriere-plan comporte un systeme optique com- 
prenant un tube d'objectif periscopique destinl a enregistrer 
la scene d' arriere-plan, ce tube d'objectif periscopique compor- 
t ant des moyens pour fournir un axe de pivotement pour l'axe 
optique du tube d'objectif periscopique, et en ce que les moyens " 
de iriaintien de perspective de la camera d' arriere-plan compren- 
nent des moyens reglables selectivement pour decaler l'axe de 
pivotement du tube d'objectif periscopique dans un plan paral- 
lele au plan du film de cette camera d'une certaine distance 
a^in de compenser le decalage du point nodal de la camera 
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d 1 avant-plan par rapport a son axe de pivotement. 

16. Systeme photographique composite du type a masquage ali- 
gne» comportant des cameras d» avant-plan et d • arrisre-plan et 
des objets constituant . pour chaque camera un cadrage de reference 
contenant une scene dans le champ de prise de vue de chaque ca- 
mera* les dimensions des objets de la scene d • arriere-plan etant 
a une echelle nettement differente de celle des. objets de la 
scene d ! avant-plan» et des moyens de montage supportant chaque 
camera en lui permettant de se deplacer suivant trois dimensions 
et d*effectuer des mouvements panoramique et de basculementi 
lequel systeme est caracterise en ce qu^l comporte : 

— des moyens capteurs * fixes aux moyens de montage de la camera 
d ' avant-plan » pour engendrer des signaux electriques representa- 
tifs des mouvements suivant les trois dimensions de la camera 

d* avant-plan ainsi que des mouvements panoramique et de bascu— 
lement de celle— ci» et 

- des moyens moteurs, fixes • aux moyens de montage supportant la 
camera d ' arriere-plan et sensibles aux signaux electriques de 
sortie des moyens capteurs »pour produire les mouvements de la 
camera d • arriere-plan > destines a maintenir synchronisees les 
perspectives sous lesquelles les cameras d 1 avant-plan et d* ar- 
riere-plan enregistrent leurs scenes respectives. 

17. Systeme selon la revendication 16, caracterise en ce 
que les moyens capteurs comprennent des moyens de mise a 1* echel- 
le des signaux electriques representatif s des mouvements dans < 
les trois dimensions de la camera d' avant-plan afin de compenser 
les differences de dimensions des objets enregistrees par les 
deux cameras . 

18. Systeme selon la revendication 16, caracterise en ce 
que les moyens de montage de la camera d f avant-plan comprennent 
des moyens pour determiner un axe de pivotementi pour le mouve— 
ment de pivotement de cette camera, lequel axe de pivotement est 
decale d'une distance predeterminee par rapport au point nodal 
de la camera d ■ avant-plan, en ce que la camera d 9 arrie re-plan 

comporte des moyens pour compenser le decalage de l'axe de pivo- 
tement par rapport au point nodal de la camera d' avant-plan pour 
maintenir synchronisees d'une maniere pratiquement correcte les 
perspectives sous lesquelles les cameras d r avant-plan et d'ar- 
riere-plan enregistrent leurs scenes respectives. 

19. Systeme selon la revendication 16, caracterise en ce 
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que les moyens de montage des cameras d 1 avant-plan et d'arriere- 
plan comprennent des moyens pour monter ces cameras en leur 
permettant de pivoter autour de leurs points nodaux respectifs. 

20. Systeme selon la revendication 18, caracterise en ce 
que. la camera d 1 arriere-plan comporte un tube d'objectif perisco- 
pique destine a enregistrer la scene d'arriere-plan, et. en ce 
que les moyens de montage de la camera d f arrie re-plan comportent 
un b|ti pour supporter cette camera en lui permettant de se 
deplacer suivant trois dimensions et des moyens tournants sup- - 
portant cette camera en lui permettant de tourner autour d'un 
axe de pivotement* 

21. Systeme selon la revendication 20^ caracterise en ce 
que sur l f extr<§mite du tube d«objscti£ periscopiquei du c6te de 
la scene observee par celui-ci, sont montes des moyens reflec- 
teurs pour reflechir dans le tube tfobjectif periscopique la, 
lumiere issue de la scene d»arriere-plan et que les moyens tour- 
nants comprennent des moyens pour r^gler la position de l»axe 

de pivotement autour duquel est supportee et tourne la camera* 
afin de compenser le decalage du point nodal par rapport a 
l f axe de pivotement de la camera d f avant-plan. 

22. Systeme selon la revendication 16, caracterise en ce 
qu 1 il . comporte des moyens pour commander a distance le mouve- 
ment des moyens de montage supportant la camera d * avant-plan. 

23. Systeme selon la revendication 21, caracterise en ce 
que les moyens reflecteurs sont montes de maniere a pivoter 
autour d ! un axe perpendiculaire a 1 1 axe optique i pour produire 
des mouvements de basculement. 

24. Systeme selon la revendication 16, caracterise en ce 
qu f il comporte des moyens pour engendrer des signaux electri- 
ques de mouvement simule repr^sentatif s d f un mouvement simule 
dans la scene d 1 avant-plan et des moyens pour appliquer ces 
signaux ^lectriques de mouvement simule aux moyens moteurs 
pour produire les mouvements de la camera d'arriere-plan qui 
maintiennent syncnronisees les perspectives sous lesquelles 
les cameras d f avant-plan et d T arriere-plan enregistrent leurs 
scenes respectives • 
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